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いう面でも、Linux が有効になってくると考えられている．  
 
表 1 カーナビ開発環境の歴史 
1990 年代～ μITRON 
2000 年～ WindowsCE 
2002 年～ Windows for Automotive 




































































































いる Armadillo-220 をの性能を表 4 に示す．また，クラ
イアント PC も容易に持ち運び可能となるため，ネットブ











表 2 GPS の仕様 
型番 Crescent A100  
製作会社 Hemisphere 
水平精度 DGPS 時 0.5m(95%) 
単独測位 SA 無時 2.5m(95%) 
 
表 3 ジャイロ・加速度センサの仕様 
型番 AHRS400CC-100 
製作会社 Crossbow 
方位角 精度(静的) <±1.5 
方位角 精度(動的) (ﾟ rms) ±3 
姿勢角 精度(動的) (ﾟ rms) ±2 
 
表 4 Armadillo-220 の仕様 
型番 Armadillo-220 
製作会社 Atmark Techno 
標準 OS   Linux 2.6 
 
表 5 クライアント PC の仕様 
型番 S10e 4068AGJ 
製作会社 Lenovo 
CPU Atom N270 1.6GHz(512KB) 
OS Windows XP 
メモリ容量 1GB 








ライセンス料のかかる Windows Automotive が OS として
使われているが，フリーソフトウェアである Linux が現
在検討されている．また，今後カーナビはネットワーク
接続方面へ高機能化していくと考えられるため，本研究
では複数台の車の位置を一つのカーナビに表示するシス
テムを Linux を用いて作成する．また,このカーナビはデ
ィスプレイと GPS・センサをインターネットで通信するた
め，通信速度の遅延により,車位置が遅れてカーナビに表
示される．これをリアルタイムに車の正確な位置を予測
してカーナビに表示するシステムを作成する．最終目標
としては，この提案システムの位置と実測値の位置の誤
差を評価する． 
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